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ABSTRAK 
Penelitian ini menyajikan sebuah metode untuk menimbang setiap kendaraan 
berjalan menggunakan integrasi Weigh In Motion berbasis sensor serat optik. Tiap 
kendaraan akan ditimbang secara terpisah dari kendaraan berikutnya dengan 
memanfaatkan sensor spacing. Sensor ini dibuat dengan mengarahkan tiga sinar 
laser ke detektor yang berbeda-beda. Jika sebuah kendaraan melewati sensor beban, 
maka akan mucul pola lembah pada grafik yang merupakan nilai dari loss bending.  
Algoritma yang telah dibuat digunakan untuk memisahkan penjumlahan total loss 
bending pada setiap kendaraan. Ketika sinar laser terhalang oleh bagian kendaraan 
maka program komputer akan mulai menjumlahkan semua loss bending akibat 
penekanan pada setiap sumbu roda kendaraan. Untuk setiap kendaraan yang 
melewati sistem WIM dapat diketahui beban sesungguhnya yang didapatkan dari 
persamaan umum sensor beban. 
 














Integrated Spacing Sensor Development on Weigh In Motion System Based 
Optical Fiber 
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ABSTRACT 
This study presents a method to weigh individual running vehicles using 
integrated weigh in motion fiber sensor. Individual vehicle was weighed separately 
to the following vehicle by utilizing a spacing sensor. This sensor was made by 
pointing 3 laser beams to different detectors. If a vehicle passing over fiber sensor, 
it will appear the valley pattern  on the graph that represents the value of loss 
bending. The algorithm was created is used to separate the summation of loss 
bending on each vehicle. When the laser beam is blocked by the vehicle part, the 
computer program will begin to adds all loss bending due to loading on each axles 
of the vehicle. For each vehicle passing over the WIM system we have found the 
actual load obtained from the general equation of fiber sensor. 
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